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Abstn闘
Our group is developing a DeW wa1king SUppO此 sys旬mfor old people and handicapped people， 

b舵 au鵠 theyexpect加 moveeasily by themselves. The sys胞mis equipped with two ER devi伺 S
which∞mpose elctrorheological盟国.dclutch and a mo加r，and able旬 workwith sm∞Ith power 
腿 sistan錦町safetybreaking. 

In this pape丸we開 fera developing ∞a伺 pt血 thenew wa1king suppo此 system，and explain a 
mechanism and design of the ER devi田 s.ID addit:泊D，we also repo此 somee却 凶 血 組 組1res叫旬，
because we have examined OD charac胞risticsof the ER de吋C8S.
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1.はじめに

高齢者や障害者を寝たきりにさせない対策のー

っとして歩行支援機の効果的な利用が期待されてい

る.しかし，従来の歩行支援機は杖，歩行器ととも

に.歩行機能の低下している人が使用する歩行補助

具の一つでしかない.その為，機動性に乏しく，段

差や障害物などの乗り越えが困難であり，高齢者や

障害者のリハビリ装置として用いたり，自立を積極

的にサポートする点では十分とは言えない.

筆者らのグループは寝たきり者や車椅子利用者の

軽減を目的として新型の歩行支援機の開発に取り組

んでいる.。具体的には機能性流体の 1つである ER

流体を応用した ERデバイスを支援機の後輸に取り

付けることにより，既存の歩行支援機の問題点とな

る段差やガタ路における動力のアシストを可能とす

るだけでなく，走行時の安定性および停止時の安全

性を権保しつつスムーズな機動性を実現させること

を目指している.

本報では開発を進めている歩行支援機のコンセプ

トについて雷及し，後輪に取り付ける ERデバイス

の構造および設計方針について解説を加える.さら

に，並行して ERデバイスの特性試験を進めている

のでその結果についても紹介する.

2.開発中の歩行支援棋について

2.1開指基本コンセプト

自立サポートを必要としている高齢者や障害者の

多くが新たな歩行機能を持った機器を望んでおり，

機器に関してニーズ調査を行った結果より，新たに

開発を行う歩行支援機の開発基本コンセプトを以下

のように設定した.

(1)高齢者や障害者に対する歩行モードの設定を

行う.

(2)旋回時の方向転換半径をできるだけ小さくし，

容易に旋回できるようにする.

(3)歩行支援時に歩行支援機が時速 4肱m]で走行で

きるように動力アシストを行う.

(心凸回路に対応可能とし，最大段差乗り越し高さ

は50mm，登坂能力を 15'。とする.

(日制御系は信頼性を重視し，パックアップ機能を

装備する.

(6)質量は最大で20kgとし，できるだけの軽量化を

計る.

2.2歩行支援機の構成

開発基本コンセプトをもとにして検討を進めた結

果， Figlに示すような歩行支援機の基本レイアウト


